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2．レスキューロボット・移動知能ロボットの研究
　災害時の倒壊建物や地下街災害を遠隔操作によって探

査するレスキューロボットシステムの開発を進めていま

す．このような探査活動では，ロボットが瓦礫内に侵入

するためのモビリティ機能，現場状況を把握するための

高度センシング機能，そして，オペレータとロボットが

お互いの能力を最大限に発揮するための協調，サポート

機能が必要となります．

　図 1に，システムの一例を示します．2006年から

「NEDO戦略的先端ロボット要素技術開発プロジェクト」

において開発を進めてきたレスキューロボット Quince

は，ボディ全面を覆うクローラと，手足となるサブク

ローラによって，高い運動性能を有しています．瓦礫

を踏破するには，ロボットを安定した姿勢に保つため

に，4つのサブクローラを巧みに操作する必要がありま

すが，遠隔操作では，このような操縦は困難になりま

す．そこで，ロボット自身がサブクローラに加わる外

力や，姿勢を判断して自律的に運動制御を行う機能を

実装しています．これにより，操縦者は，カメラ映像

やセンサ情報に集中することが可能となり，進路の決

定や異常の発見など，ロボットでは困難な高度な意志

決定を担うことになります．また，現場の状況を把握

するためのセンシング機能として，レーザ距離計とカ

メラを用いた実時間の 3次元地図構築や，瓦礫の種類

や煙を自動で認識する手法の研究開発を行っています．

図 1のように，構築した 3次元地図内にロボットを投

影した仮想的な俯瞰視点を得ることで，操縦者はロボッ

トと周囲の環境の状況を知ることができます．

　この他にも，ヘビのように狭隘な瓦礫に挿入可能な

1．はじめに
　東北大学田所・昆陽研究室は，2005年度に活動を開

始しました．RT（ロボットテクノロジー）を活用し，

安全で安心して暮らせる豊かな社会の実現への貢献を目

指しています．災害対応のためのロボットやシステム，

人間の感覚に基づいた直感的な情報伝達技術を中心に研

究を進めています．

　本研究室の活動は，東北大学大学院情報科学研究科の

みならず，工学研究科機械系，未来科学技術共同研究セ

ンター（NICHe），災害科学国際研究所（IRIDeS），NPO

法人国際レスキューシステム研究機構（IRS）など，複数

の組織にまたがって行っています．2012年度の構成員

は，教員 5名（田所諭教授，昆陽雅司准教授，大野和則

准教授，竹内栄二朗助教，永谷直久特任助教），博士課

程学生 4名，修士課程学生 21名，学部生（3年，4年）
11名，海外からの研究生 3名という大所帯です．なお，

内部の学生は工学部機械知能・航空工学科より進学して

きますが，他大学からの進学者も多数います．

　主な研究テーマは，レスキューロボット，移動知能ロ

ボット，次世代自動車，触覚インタフェース，運動サポー

ト技術などです．特に，田所教授はレスキューロボット

を学術研究分野として創成し，世界的な中心として研究

開発を進めてきました．また，昆陽准教授は，触覚機能

の解明と革新的体感インタフェース技術を目指して研究

開発を行っており，2011年から世界の科学技術をリード

することが期待される若手研究者を支援する内閣府・最

先端次世代研究開発支援プログラムに採択されています．

　以下，限られた紙面ですが，研究のいくつかを紹介し

ます．詳細は本研究室Webサイトをご覧下さい．
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性などの力覚情報を疑似的に呈示することが可能です．

この技術を用いれば，携帯情報端末上のインタフェース

に力学的な相互作用を加えたり，情報の重みを伝えたり

することが可能になります．

　また，最近の取り組みとして，手の触覚だけでなく，

下肢も含む全身運動に対する触覚機能の役割に着目し

ています．例えば，歩行時の下肢振動伝播と運動調整機

能の関係を調査し，伝播振動の増幅による新しい歩行サ

ポート技術の開発に取り組んでいます．

4．おわりに
　田所・昆陽研究室では，研究が実世界で役に立つこ

と，社会とのつながりをもつことを重視して活動してい

ます．学術の新しい発想が絵の具であるとするなら，そ

れを描くキャンバスは社会の中にあると考えます．少し

でも世の中の景色を変えられる研究開発，人材育成を進

めていきたいと思います．当研究室に興味をお持ちの方

はぜひご連絡下さい．

能動スコープカメラなども開発しています．また，レ

スキューロボットで開発した技術は，工場内の搬送車

の自律化や，車椅子の障害物回避による安全化など幅

広い分野に応用されています．

3．触覚インタフェース・運動サポートの研究
　これまで解明されていなかったヒトの触知覚機構の機

能と原理を解明するとともに，その機能を再現・拡張し

て呈示することにより，これまで普及していなかった触

覚メディアの新しい応用技術の創成を目指しています．

「体感する」という言葉が示すように，触覚は臨場感を

伝えたり，技能を理解するために重要な感覚です．また，

高齢化社会において，高齢者の自立・活性化を促す技術

が求められていますが，メガネや補聴器のように，触覚

も強化できれば高齢者の運動機能をサポートし，元気を

維持することに貢献できると考えられます．

　これまで，遠隔操作するロボットの触覚情報を操作者

に伝達する技術や，情報端末の臨場感・直感性を高める

体感インタフェース，皮膚感覚補強により運動機能をサ

ポートする技術，感覚 -運動機能の定量化技術，ロボッ

トのための触覚センサなどを開発してきました．

　図 2は，携帯情報端末向けの触力覚呈示技術として開

発している触力覚インタフェース Vib-Touchです．1自

由度の振動刺激でありながら，摩擦や，慣性・粘性，弾
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図 1　レスキューロボットの遠隔操作システム

図 2　携帯型触力覚インタフェース Vib-Touch


